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 要  旨 
 人間の生活を豊かにするために，ロボットによる支援が必要となる分野が増えている．現在，
少子高齢化社会に突入した日本では，高齢者を支援するロボットへの期待が非常に高い．その中
では，防犯分野・介護分野等で利用されつつある．介護分野では，食事支援・物の移動支援など
で人間とロボットが共生する必要がある．そのためには，ロボットのエンドエフェクタであるハ
ンド等が安全で的確に動作する必要がある．また人間自身や様々な環境に存在する対象物に衝突
しないことが絶対的な条件として求められる． 
 このために，本研究室ではフォトインタラプタを格子状に配列したフォトリフレクト型ネット
状近接覚センサを開発した．これは小型，省配線，高速応答，ロボット全身に被覆可能で死角が
ないという特徴があり，対象物の位置と距離の計測が可能である．このセンサ信号を用いること
により，ロボットが多様な環境内で，適切に動作し，障害物を回避し自由に行動できる． 
 本研究は，ネット状近接覚センサの配置設計法を，レイトレーシングを用いた近接覚シミュレ
ーションの開発を行い，ネット状近接覚センサを設計・製作する手法として確立した．そのため
に，フォトインタラプタの発光部である LED 及びフォトトランジスタの指向性等について調べ，
標準拡散反射板を用いた反射光の光強度を測定する実験装置を製作した．この装置を用いて，シ
ミュレーション結果と実際の光の挙動が一致するかを検証した． 
 
本論文では，まずネット状近接覚センサの配置設計について述べ，次にレイトレーシングを用
いた近接覚シミュレーションによる光強度のシミュレーションについて述べる． 
① フォトインタラプタの発光部及び受光部の光学的特性測定実験装置の製作 
ネット状近接覚センサを開発して用いてきたが，様々な環境や三次元配列を考えたときに，そ
の設計方法が確立していない．そのために，フォトリフレクタ型近接覚センサに用いられている
フォトインタラプタの発光部である LED 及び受光部であるフォトトランジスタの指向性等を求
めるために，その測定方法及びセンサの特性を明らかにした． 
② レイトレーシングを用いた近接覚シミュレーション 
レイトレーシングを用いて反射光の光強度のシミュレーションを作成した．その値と実測値と
の比較検討を行い，ネット状近接覚センサの配置設計方法を確立した． 
 
